Priloha ¢. 1 Smlouvy o najmu
Technické viastnosti predmétu najmu

Pfedmétem smlouvy o najmu je prondjem monitorovaciho vozidla, souvisejicich
a navazujicich systému umozhujicich provadéni automatizované kontroly dodrzovani pravidel
parkovani, zakazu stani a zakazu zastaveni véetné sbéru statistickych informaci o obsazenosti
parkovacich Useku a dalSich sluzeb.

Souéasti predmétu smlouvy o najmu je implementace fe$eni dle pozadavkd Najemce vCetné
propojeni do provozovanych informacnich systému statutarniho mésta Jihlavy, trvala podpora
Pronajimatele, pronajem 1. a pfipadné 2. monitorovaciho vozidla.

Predmét smlouvy o najmu je koncipovan jako trvaly provoz, smlouva bude uzaviena na dobu
neurditou s 12 mési¢ni vypovédni dobou.

Pouzivané zkratky:

AK automatizovana kontrola GNSS Global Navigation Satellite
AK-KR funkce AK — sledovani a System
vyhodnocovani dodrzovani GPS Global Positioning System
pravidel parkovist K+R MP méstska policie
AK-MO funkce AK — monitoring MV monitorovaci vozidio
vozidel s neditelnou RZ, NTP Network Time Protocol
motocykll a dalSich objektl OPSP oznameni o PSP
ve SP PDF Portable Document Format
AK-OB funkce AK — sledovani a PO parkovaci opravnéni
vyhodnocovani obsazenosti PSP podezieni ze spachani
SP pfestupku
AK-PA funkce AK — sledovani a REST-API Representational State
vyhodnocovani dodrzovani Transfer - API
pravidel parkovani RZ registracni znacka
AK-RZ funkce AK — zjistovani SDZ svisla dopravni znacka
vozidel ze seznamu RZ SHP ESRI Shapefile
AK-ST funkce AK — sledovani a SMJ statutarni mésto Jihlava
vyhodnocovani dodrzovani SP sledované polygony —
zakazl stani geografické informace o
AK-ZA funkce AK — sledovani a ¢astech uliéniho prostoru
vyhodnocovani dodrZovani sledovanych
zakazl zastaveni prostfednictvim AK
API Application Programming SP-KR SP zaméfené na AK-KR
Interface SP-PA SP zaméfené na AK-PA
CS centralni systém SP-ST SP zaméfené na AK-ST
CsSv Comma-Separated Values SP-ZA SP zaméfené na AK-ZA
DS domovska stanice uTC Coordinated Universal Time
DZ dopravni znaceni vDZ vodorovna dopravni znacka
EU Evropska unie XML Extensible Markup

Language



Komponenty AK

1. MV

2. DS

3. CS

4. Podpora Pronajimatele

Provoz AK bude zajiStovat MP Jihlava. Provozem AK se rozumi pfiprava planu AK, vybér
predem definované kontrolni trasy nebo bloku tras, ¢as provadéni AK a fizeni MV. Soucasné
MP zajisti zazemi pro DS v garazi v arealu SMJ a nasledné zpracovani PSP a pfipadné dalSich
ziskanych dat.

Spravu AK zajisti Pronajimatel. Spravou AK se rozumi zaji$téni provozuschopnosti AK,
zajisténi véech potiebnych kontrol a servistt MV, zajisténi bezpeénosti AK, odbornou podporu
provozu AK, prabézné aktualizace a upgrade systéml AK dle okolnosti a obecnych nebo
provoznich potfeb.

Mv

MV je mobilni &asti AK pro sbér dat o vozidlech ve SP. Sklada se ze samostatného MV
a systému MV zajistujicich provadéni AK.

MV bude kategorie vozidla M (motorové vozidlo pro dopravu osob a zavazadel), resp. M1
(vozidlo, ktera maji nejvyse 8 mist k prepravé osob, kromé mista fidice nebo viceucelova
vozidla). MV bude s ohledem na provoz v ulicich mésta v provedeni malého automobilu
(segment B), bude mit tfidvefovou nebo pétidvefovou karosérii, max. délka MV bude 4,0 m
a max. celkova Sirka MV bude 1,8 m. V8echna okna MV véetné kufru budou prihledna
pro snadnéjsi orientaci fidice. MV bude mit s ohledem na provozni potfeby hybridni pohon
(kombinace elektromotoru a spalovaciho motoru) a sou¢asné automatickou prevodovku. SMJ
nepfipousti Cisté elektricky pohon vozidla, jelikoZ nedisponuje dostatenym zazemim pro jeho
provoz.

Barva MV bude bila. MP opatfi MV pfi provozu svym polepem. MV bude vybaveno vystraznym
svétlem oranzové barvy pevné spojenym s MV.

MV bude vybaveno min. t&mito asistenty fidiCe:
= elektronicky stabilizacni systém, asistent pro rozjezd do svahu a nouzovy brzdovy
asistent, systém zmirfiovani rizika kolize,
hlidani mrtvého Uhlu,
¢elni a boéni airbagy fidi¢e a spolujezdce, stropni airbagy,
manualni nebo automaticka klimatizace,
palubni poditag,
pfedni mlhova svétla,
funkce denniho sviceni,
centralni zamykani s dalkovym ovladanim,
elektricky stahovana okénka minimalné na pfednich dvefi,
elektricky ovladana a vyhfivana vnéjsi zrcatka,
nainstalovany audiosystém s handsfree pro pfipojeni mobilniho telefonu s operaénim
systémem Android &i iOS, ovladanim na volantu,
= zadni parkovaci senzory nebo parkovaci kamera.

MV musi byt pfipraveno k provozu pouhym nastartovanim, bez dal$i interakce obsluhy (vyjma
pfipadného odpojeni kabelaze systému MV). O pfipadné pfipojené kabelazi musi byt fidi€ MV
informovan.



Ridi¢ je pfi pfistupu do MV a spusténi systemu MV jednoznac¢né identifikovan, spusténi
systémi MV je podminéno pfislusnym opravnénim identifikované osoby — fidi¢e. Pii pfebirani
MV fidi¢ provede proceduru — kontrola funkci MV, zdznam fyzického stavu MV a jeho
komponent, dokumentace MV. K uskute¢néni procedury bude slouZit mobilni telefon, ktery
bude sougasti vybaveni MV. Prostfednictvim mobilniho telefonu MV bude moZné kontaktovat
fidice hlasovym volanim kdykoliv béhem provozu MV.

Systémy MV poskytnou Fidi&i MV informace o trase MV, navigace bude umisténa v zornem
poli fidige. Ridigi MV:
* jetrasa stanovena pfedem prostrednlctwm subsystemu pro planovani smén a tras MV,
» paklize trasa neni stanovena, mlze fidi¢ provést i ruéni volbu vybrané trasy.

Ridi¢ MV jinak nema moznost ovliviiovat jakékoliv dal$i funkce systémi MV. Systémy MV vsak
Fidi¢i MV musi pfedavat informace, zda funguji spravné — paklize nikoliv, pak systémy MV musi
fidi¢i indikovat zavadu a vybidnout jej k akci (napf. pokyn k navratu do DS a informovani
Pronajimatele).

Pronajimatel zajisti $koleni fidi¢u MV zamérené na obsluhu MV. Pfi zahajeni provozu kazdého
MV bude proskoleno az 6 fidi€l MV, kaZdy rok provozu pak budou zajisténa vstupni skoleni
az 3 dal$im fidicum kazdého MV (pfirozena obména tymu Fidiéa MV). Skoleni fidicu MV
Pronajimatel zajisti také pfi jakékoliv vyznamné zméné systémi MV nebo funkci MV.

Pronajimatel zabezpeéi véechny provozni potieby MV — napf. servis, pneumatiky, pojisteni,
poplatky, telekomunikaéni a jiné poplatky apod. Soucasti poptavky nejsou pohonné hmoty,
provozni kapaliny, zakladni &isténi MV, elektricka energie, fizeni MV a pfipadné pokuty
za pfestupky. Vlastnikem a provozovatelem MV bude Pronajimatel.

Pfedpoklad mési¢niho najezdu jednoho MV je cca 4 000 km.
Pfedmétem smlouvy o najmu je primarné 1. MV.

Zabezpeéeni provozu 2. MV Pronajimatelem bude Pfedmétem najmu v pfipadé pozadavku
Najemce na jeho zavedeni. K zabezpeteni provozu 2. MV nedojde dfive neZ za 9 mésicl od
zavedeni provozu 1. MV a jeho zabezpedéeni bude poZadovano nejpozdéji do 90 kalendarnich
dni ode dne doruéeni vyzvy zaslané Najemcem Pronajimateli.

Vys$e uvedené pozadavky se tykaji kazdého MV.

Systémy MV

Systém MV budou:
1. Prlib&zné pofizovat dokumentaci, a to autonomné bez zasahu fidiCe nebo spoIUJezdce
a bez ohledu na provozni stav samotného MV. Uginnost AK mlzZe byt sniZena
zhor§enymi povétrnostnimi a svételnymi podminkami nebo pfi snéZeni, desti Ci
krupobiti, nicméné rozliseni kvality dokumentace RZ bude beze zmény.
2. Prubézné vyhodnocovat pofizena data podie funkci AK.
3. PribéZné odstranovat pofizena data, u kterych neni PSP.



Veskeré technologie AK umisténé vné nebo uvniti MV budou certifikovany:
» Komponenty stie$ni nastavby MV dle zkousky stfesniho nosného setu s kamerami
a majakem dle ISO / PAS 11154: 2006 — par. 5.3.4. ,City Crash Test" — ATEST 8SD.
= Celkové feseni z hlediska elektromagnetické kompatibility a elektrické bezpecnosti) -
dle CSN 33 1500, CSN 33 2000-6 ed.2 — provozné zplsobilé a schopné bezpe¢ného
provozu dle platnych CSN.
= Technické osvéd&eni samostatného technického celku, dle Ministerstva dopravy CR.
= Zafizeni musi mit vyrobni Stitek, ke kterému se vaze schvéleni pfislusnou zkuSebnou.
Instalace kamerového systému musi odpovidat podminkam vyrobce vozidla s ohledem
na nejvyssi povolené zatizeni stfechy MV.

Napajeni systémU MV musi byt feSeno tak, aby splfhovalo technické specifikace pro provoz
vozidla. Nesmi dojit k nahodnému odpojeni systému MV od napajeni vozidla. Napajeni vozidla
umozni provoz systémud MV a min. 12 hodin bez prestavky. Pokud montaz napajeni systému
MV vyzaduje certifikaci vyrobce vozidla, tak tuto musi zajistit Pronajimatel.

Pripadné poditate nebo servery umisténé uvnitr MV budou v narazuvzdorném provedeni
a budou umistény a zabezpecéeny tak, aby nechrozovaly bezpecnost posadky MV a silniéniho
provozu. Veskera data budou zajisténa tak, aby nemohlo dojit ke zneuZiti nakladani dat z
hlediska ochrany osobnich Udajl. K ochrané osobnich Udaji bude pozit hardware kli¢ a
ifrovani. Ksystémim v MV nesmi byt mozZné pfipojit se jakymkoliv neautorizovanym
pfenosnym datovym médiem. V ramci ochrany dat je poZzadovana certifikace. Systémy MV
musi zarucit uchovani pribézné sbiranych dat po dobu min. dnd pro pfipad poruchy
navaznych systému AK.

Systémy MV budou vybaveny GNSS systémem (GPS nebo Galileo) a dalSimi potfebnymi Cidly
pro zpfesnéni polohy MV i sledovanych vozidel ve SP, tak aby bylo prikazné misto (poloha) a
¢as pofizeni zaznamu. Pfesnost systému uré¢ovani polohy MV i vozidel ve SP bude primérné
min. 0,5 m se zvlastnim zfetelem k podminkam méstské zastavby.

Presnost urovani polohy MV i vozidel ve SP bude zpfeshovana jednou nebo vice
z nasledujicich moznosti:

= jnercialni navigacni systém pro uré¢ovani zmén pohybu MV, gyroskop v MV,

= zpresnéni polohy pomoci napojeni na externi systémy,

= zpfesnéni pozice pomoci korekénich stanic.

Piesnost ¢asu bude zajisténa prostrednictvim systému pfesného €asu NTP - vSechny
komponenty musi mit synchronizovany ¢as na ¢as s GNSS, s maximalni vzajemnou odchylkou

do 10 ms.

Systémy MV budou schopny provadét snimani a vyhodnocovani informaci v terénu kteroukoliv
denni &i noéni dobu pfi jizdé bézZnou rychlosti do min. 50 km/hod., a to za jakychkoliv i za
ztizenych svételnych, teplotnich a povétrnostnich podminek béznych v méstském prostfedi
(napf. dést, vitr, snih, mraz, mlha, ostré slunce, protisvétlo, Sero, tma, horko apod.) vcetné
jejich nahlych zmén. Pro noéni rezim bude systém MV vybaven pfisvitem.

Systémy MV budou odolné pro provoz na komunikacich ve zhor§eném stavu (napf. nerovna
dlazba, vytluky asfaltového povrchu, horsi stav kanalizacnich poklopl a vpusti, pficne prahy,
zvy$ené plochy a retardéry apod.). Systém MV umozni snimani az do vzdalenosti min. 8 m, a
to v rozsahu min. 180 stupfiti kolem MV ve sméru jizdy. Systémy MV musi fungovat i v pfipadé
couvani MV.

Na spravnou funkci systémit MV pak bude mozné dohlédnout b&hem jizdy MV take
prostiednictvim vzdalené spravy AK ze strany Pronajimatele a SMJ.



Systémy MV v zakladnim nastaveni budou snimat a vyhodnocovat pfi jakémkoliv pohybu
mimo DS, at’ uz je ¢ neni zadana trasu.

DS

DS je technologie zajistujici nahravani dat do MV, stahovani dat z MV, dobijeni technologie
MV a vzdalenou spravu MV. DS sou&asné zajisti spravu a servis systéma MV, také pievzeti a
uchovani prvotné zpracovanych dat z terénu pro dal$i zpracovani.

Prostory pro DS zajisti SMJ ve vlastnich prostorach na adrese Kfizikova 10, Jihlava.
K dispozici je kryta a uzamykatelna garaz ptdorysného rozméru 2,50 x 4,80 m s vjezdem Sirky
2,40 m a vysky 1,90 m. V garazi je k dispozici pfivod elektrické energie min. 230 V/16A a
dostupna je zde zasuvka RJ45 s pfenosovou rychlosti az 1Gb/s (1x vefejny internet, 1x pfima
linka na server). Pristup fyzickych osob do garaze je fizen SMJ.

V DS Pronajimatel zarugi:

» pfenosy z MV bez ztraty dat a nutnych zasahl obsluhy pfi pfipadném odpojeni
systému MV v prlibéhu pfenosu, navazani pfi dalsim pfipojeni,

» zafizeni pro informovani fidi¢e MV o stavu pfipojeni MV a probihajicich akcich,
moznost ovladani technologie bez zavislosti na stavu MV (pfipravenosti k jizdeé —
nastartovani),

» prenosy dat, update fidicich dat a sprava systému AK musi byt umoZnéna v misté
parkovani v klidovém rezimu MV (bez nastartovani),

* automaticky update fidicich dat v MV v dobé pfipojeni,

» pfenosy dat nesmi byt feSeny pfenosem fyzického meédia,

*= nakladani s daty dle pravidel GDPR.

Pronajimatel specifikuje dal$i pozadovanou souéinnost SMJ pro technické zajisténi DS.

V pfipadé oznameni SMJ o zajmu zprovoznit 2. MV uréi SMJ daléi nebo jiné prostory pro DS
s obdobnymi technickymi parametry.

cs

CS bude zahrnovat informacéni systém pro pinou obsluhu AK.

1. Subsystém pro planovani smén a tras MV.

2. Subsystém pro zpracovani dat z terénu do podoby OPSP.

3. Zabezpeé&ené webové rozhrani pro nahlizeni na data AK — moznost automatizovaného
stahovani pfes protokol https nebo sftp, které bude zabezpeleno pomoci
prihlasovacich udajl.

4. Manazerské prehledy — zabezpeCené webové rozhrani se zakladnimi informace
o provozu MV, objemy zpracovanych dat systém AK véetné poctu OPSP, typech PSP,
zamitnutych PSP véetné dlvodl, a to v élenéni po jednotlivych dnech a trasach
s moznosti libovolné filtrovat zaznamy.

Subsystém pro planovani smén a tras MV bude obsluze MP umoZiovat naplanovat provoz
MV. Vstupem jsou &asové moznosti fidict MV, existujici trasy a bloky tras s obvyklou délkou
jejich trvani a pozadavky na prestavky a pferuseni jizd MV.



Subsystém navrhne pro vstupni data optimalni podobu planu tras s ohledem na:
» rovnomérné opakovani prijezdu jednotlivymi trasami,
= ziskani rovhomérné rozloZenych dat AK-OB z co nejvice dni vtydnu a dennich
¢i noc€nich dob
= g zamérfeni na Useky s vy$si mirou PSP.

Trasy budou planovany v niZe definovanych blocich tras. Vystupem je navrh smén a tras, ktery
se rovnou pienasi na ovliadaci panel MV, prostfednictvim néhoz fidi€¢ MV pouze potvrzuje
zahdjeni pfedem naplanované trasy.

Subsystém pro zpracovani dat zterénu do podoby OPSP bude obsluze MP umoZiovat
(po navratu MV do DS a primarnim zpracovani ziskanych dat) zpracovat data do podoby
OPSP pro AK-PA, AK-ST, AK-ZA nebo AK-KR:
= vybrat nejvhodnéj$i snimek stojiciho nebo zastaveného vozidla ve SP z kazdé sady
snimkl kazdého z prijezdu,
= ovéfit RZ automaticky zpracovanou AK s vyfezy RZ,
= vybrat nejvhodné;j$i snimek lokalni DZ nebo kazdé ze zénovych DZ pro kaZzdou skupinu
PSP,
= vpfipadé zamitnuti PSP vybrat divod zamitnuti, pfipadné zadat poznamku
k zamitnuti.

Zabezpetené webové rozhrani pro nahlizeni na data AK bude mit nékolik ¢asti pro nahlizeni
a praci s daty AK, min. v rozsahu:

1. Ridici data AK — minimalné aktualné pouzivané linie uliéni sité, body tras, SP, DZ.

2. Provozni data AK — uskute¢néné trasy v déleni po jednotlivych dnech

a. prehled minimalné nazev trasy, start, cil, poet zaznamenanych aut,

b. podrobny pribéh trasy minimainé v podobné geografickych dat
zaznamenavajicich trasu MV, zaznamenana vozidla ve SP a podrobny prubéh
monitoringu.

3. Vystupy AK — po jednotlivych dnech ziskana data:

a. AK-OB ve formatu SHP i CSV,

b. export PSP (AK-PA, AK-ST, AK-ZA, AK-KR) ve formatu geografickych dat
i CSV,

c. export zpracovanych OPSP (AK-PA, AK-ST, AK-ZA, AK-KR) ve formatu
geografickych dat, CSV i PDF,

d. exporty databaze PO platnych ke konkrétnimu dni ve formatu CSV,

e. exporty hledanych RZ vzniklych pfi AK-RZ za jednotlivé mésice,

f. exporty vystupt AK-MO pro analyzu identifikovanych objektd.

Podpora Pronajimatele

Podpora Pronajimatele:
1. Zajisténi kompletniho technického a SW chodu AK.
2. Prebirani fidicich dat prib&zné vytvarenych méstem, jejich implementace do AK,
aktivni navrhy na optimalizaci fidicich dat a provozu AK.
3. On-line sledovani provozu MV.

4. Priibézna aktualizace a vylep$ovani funkci s ohledem na priibéh poskytované sluzby.



Funkce AK

Sledovani a vyhodnocovani dodrzovani pravidel parkovani (AK-PA).

Sledovani a vyhodnocovani dodrzovani zakazl stani (AK-ST).

Sledovani a vyhodnocovani dodrzovani zakazu zastaveni (AK-ZA).

Sledovani a vyhodnocovani dodrzovani pravidel parkovist K+R (AK-KR).
Sledovani a vyhodnocovani obsazenosti SP (AK-OB).

Zjistovani vozidel ve SP ze seznamu RZ (AK-RZ).

Monitoring vozidel ve SP s neditelnou RZ, motocykl(i a dalSich objektu ve SP (AK-
MO).

NN~

AK bude probihat po jednotlivych trasach s dobou zaznamu do cca 30 minut s tim, Ze na kazde
trase budou pofizeny a vyhodnoceny zdznamy vSech vozidel, ktera zastavila &i stoji na
pFedem definovanych mistech ve vefejném prostoru — SP. Sledovani se bude tykat v8ech typu
motorovych vozidel véetné motocyklu.

Sledovani bude provadéno na véech typech parkovani, stani a zastaveni, tj. kolmém, Sikmém
i podélném. Dale se sledovani bude tykat v8ech RZ ze zemi EU, Schengenskeho prostoru,
Spojeného kralovstvi Velké Britanie a Severniho Irska, Irska, Ukrajiny, Moldavske republiky,
Srbské republiky, Kosovské republiky, Republiky Severni Makedonie, Cerné Hory, Bosny a
Hercegoviny, Béloruské republiky a Ruské federace, a to ve v8ech variantach jejich provedeni.
Presnost &teni viditelnych a nezakrytych reflexnich RZ bude min. 95 % a spolehlivost nalezeni
RZ volné parkujicich vozidel ve SP min. 90 %.

V jednom misté mohou byt sledovany dva a vice SP s riznymi pravidly pro rtzné dny v tydnu
nebo denni dobu. Platnost daného pravidla je vyjadfena v atributech SP.

Vyhodnocovani AK-PA, AK-ST, AK-ZA, AK-OB, AK-KR a AK-MO je moZné aZ vramci
nasledného zpracovani po navratu MV do DS (off-line rezim). Vyhodnocovani AK-RZ je nutne
provadét bé&hem jizdy MV (on-line rezim). VWyhodnoceni je provadéno nad vSemi daty
sebranymi MV v terénu.

AK-PA

Pfedmétem funkce AK-PA je sledovani a vyhodnocovani dodrzovani pravidel parkovéni ve SP-
PA, tedy ovéfeni, Ze vozidlo stojici v SP-PA disponovalo v ¢ase stani platnym a spravnym PO.
AK vytvofi pfipadné PSP na zakladé dvou zaznamu vozidla stojiciho ve SP-PA.

Kontrola PO bude provedena pfes REST-API databdze PO EasyPark Smarthub, a to bud
ovéfenim kazdé zaznamenané RZ (on-line rezim) nebo stazenim celé databdze PO
a naslednym vyhodnocenim (off-line rezim). Vyhodnoceni bude provedeno podle podrobnych
pravidel uvedenych v pfiloze €. 1.

SP-PA mohou mit lokalni DZ (napf. SDZ IP13c Parkovisté s parkovacim automatem + E13
Text ad.) nebo zénové DZ (napf. SDZ 1Z8a Zéna s dopravnim omezenim s IP13c Parkoviste
s parkovacim automatem + E13 Text ad.), vzdy doprovazené VDZ V10g Omezené stani.
Umisténi DZ je provedeno dle pfislusné legislativy a pravidel.

AK-ST
Pfedmétem funkce AK-ST je sledovani a vyhodnocovani dodrzovani zakazu stani ve SP-ST.

AK vytvofi pfipadné PSP na zakladé dvou zaznamu vozidla stojiciho v SP-ST. Vyhodnoceni
bude provedeno podle podrobnych pravidel uvedenych v pfiloze €. 2.



SP-ST mohou mit lokalni DZ (napf. SDZ B29 Zakaz stani ad.) nebo zénové DZ (napi. SDZ
I1Z8a Zéna s dopravnim omezenim s B29 Zakaz stani, SDZ 1Z5a Obytna zéna ad.), pfipadné
VDZ (napt. VDZ V12a Zluta klikata &ara, V12d Zakaz stani ad.). Umisténi DZ je provedeno dle
prisludné legislativy a pravidel.

AK-ZA

Predmétem funkce AK-ZA je sledovani a vyhodnocovani dodrzovani zakazu zastaveni ve SP-
ZA. AK wytvofi pfipadné PSP na zakladé jednoho, pfipadné dvou zadznamul vozidla
zastaveného ve SP-ZA. Vyhodnoceni bude provedeno podle podrobnych pravidel uvedenych
v pfiloze €. 3.

SP-ZA mohou mit lokalni DZ (napi. SDZ B28 Zakaz zastaveni ad.) nebo zénove DZ
(napt. SDZ 1Z8a Zdéna s dopravnim omezenim s B28 Zakaz zastaveni ad.), pfipadneé VDZ
(napt. VDZ VV12c¢ Zakaz zastaveni, V13 Sikmé rovnobé&zné &ary, V14 Jizdni pruh pro cyklisty
ad.). Umisténi DZ je provedeno dle pfislusné legislativy a pravidel.

AK-KR

Predmétem funkce AK-KR je sledovani a vyhodnocovani dodrzovani pravidel parkovist K+R
ve SP-KR. AK vytvori pfipadné PSP na zakladé dvou zaznamu vozidla stojiciho ve SP-KR.
Vyhodnoceni bude provedeno podle podrobnych pravidel uvedenych v pfiloze €. 4.

SP-KR mohou mit lokalni DZ IP13e Parkovisté K+R doplnénou DZ E13 Text. Umisténi DZ
je provedeno dle pfisludné legislativy a pravidel.

AK-OB

Pfedmétem funkce AK-OB je sledovani a vyhodnocovani obsazenosti vSech SP. Do AK-OB
vstupuji véechny SP, u kterych MV projelo podél celého SP, a to i vicekrat v prabéhu jednoho
dne. Pokud na jedné trase dochazi k vice projetim kolem jednoho SP, budou tyto udaje
sdruZzeny do jednoho zaznamu obsazenosti (to neplati pro zaznamy ze dvou prljezdu téZe
trasy, napt. pfi AK-PA nebo AK-ST, kdy tyto zaznamy budou uvedeny oddéleng).

Vystupem AK-OB je za kazdy den ¢€innosti soubor formatu CSV obsahujici pro jednotlivé SP:

1. Oznadeni SP.

2. Kapacita SP - pfevzata ze SP z atributu parkingplacescount.

3. Datum a &as prvniho zaznamu v SP, pfipadné pokud byl SP prazdny, pak datum a ¢as
prijezdu kolem SP.

4. Podet zaznamenanych vozidel — pocet stojicich vozidel zaznamenanych ve SP.

5. Spolehlivost — odhad spolehlivosti naétenych dat na zakladé vnitfnich a vnégjsich
aspektl AK pro konkrétni prujezd. Na zakladé spolehlivosti bude na strané SMJ
dopocitana skute¢na obsazenost SP.

AK-OB mlzZe byt realizovana téZ mimo stavajici oblasti parkovani — napf. pro potieby
monitoringu obsazenosti v planovanych oblastech parkovani. Pro takové potieby SMJ
zpracuje navrh fidicich dat a Pronajimatel zajisti jejich implementaci do systému AK.
Pronajimatel na téchto trasach rovnéz zajisti prostfednictvim systémi AK méfeni Sirky
realnych prijezdnich profilll (mezi pevnymi pfekazkami, napf. mezi parkujicimi auty, stavbami,
stozary &i jinymi objekty). Ve vystupnich datech Pronajimatele pfeda SMJ mj. Useky, na nichz
jsou prujezdné profily uzsi nez 6,0 m anez 3,0 m.



AK-RZ

Predmétem funkce AK-RZ je on-line sledovani RZ v terénu, jejich porovnani s databazi
hledanych RZ a v pfipadé nalezeni shody okamZité reportovani smeérem k MP.

Databaze hledanych RZ se bude skladat ze tfi zdroju:
1. Patrani po vozidlech a RZ — on-line databaze provozovana Policii CR, ktera umo2zhuje
na zakladé zadané RZ zjistit, zda je RZ v aktivni patraci evidenci Policie CR.
2. Databaze RZ, ktera je soudasti systému AK a vznikne na zakladé ru¢niho zadani MP.
3. Databaze RZ, ktera je soudasti systému AK a vznikne automaticky tak, Ze jeji soucasti
bude kazda RZ, ktera v poslednich 12 mésicich ma systémem AK zpracovano vice jak
deset PSP.

Okamzité reportovani smérem k MP bude formou SMS odeslanych na max. 3 stanovena
telefonni &isla ve tvaru: ,AK nasla hledanou RZ 1A23456, ulice ULICE, polygon WWXXYZ,
gas DD.MM.RRRR, HH.MM, zdroj X*, kde
1A23456 oznacuje hledanou RZ
ULICE oznacuje nazev ulice (SP, atribut street)
WWXXYZ oznacuje SP (SP, atribut code)
DD.MM.RRRR, HH.MM oznaduje datum a &as nalezeni RZ
X je zdrojova databaze hledané RZ (v pfipadé nalezeni ve vice databazich oddélit
¢arkou)

o 1 = Patrani po vozidlech a RZ Policie CR,

o 2 =ruéni databaze RZ

o 3= automaticka databaze RZ

AK-MO

Predmétem funkce AK-MO je monitoring vozidel s necitelnou RZ a dalSich objektu ve SP.

Detekované objekty AK pfeda ve formé snimkU na dal$i ruéni zpracovani a nasledné feseni
MP. AK mizZe pro ruéni zpracovani doporucit typ detekované objektu (napf. vozidlo
s netitelnou RZ, vozidlo bez RZ, motocykl, odpadova nadoba, jiny objekt). V pfipadé, ze bude
detekovany objekt vyhodnocen jako vozidlo (pfi ruénim zpracovani nebo automatizovanym
zpracovanim AK), bude zpétné zapogitan do vystupu AK-OB.

Obsah dokumentace OPSP

AK vytvofi dokumentaci OPSP ve formatech PDF/A a XML.

Podkladem pro vytvofeni dokumentace OPSP budou dvé sady (v pfipadé AK-ZA pfipadné
jedna sada) snimk( sledovaného vozidla pro kazdy prijezd MV. Z kazdé sady bude mozné

automaticky nebo ruéné vybrat nejvhodnéjsi snimek pro dalsi pouZiti.

Soukasti veskeré fotodokumentace bude minimalné presny datum a &as, oznaceni SP, ulice
a soufadnice. Tyto Udaje budou soucasti snimku.

Podrobny obsah dokumentace OPSP ve formatu PDF je uveden v pfiloze €. 5.



Ridici data

SMJ disponuje zékladnimi Fidicimi daty AK, ktera postupné rozviji a upravuje. Pronajimatel
tato Fidici data bude pravidelné piebirat (s frekvenci alespofi jednou denné) a bude podle nich
provadét podrobné nastaveni AK a provozu MV véetné jeho systém(. SMJ mlzZe fidici data
ménit, a to o své vuli, pfipadné na zakladé doporuéeni Pronajimatele. Zmény v fidicich datech
vyhodnoti Pronajimatel. Pronajimatel provede Upravu podrobného nastaveni AK jako soucast
podpory Pronajimatele.

Trasy

SMJ ma pripravené trasy MV. Trasy jsou dvou druh(, jednak trasy pro snimani zénového DZ
a pak trasy pro snimani SP. Trasy jsou rozdélené do bloku, ve kterych MV nejprve jednou
projede trasu pro snimani zénového DZ a nasledné vzdy dvakrat projizdi nékolik tras
pro snimani SP.

Prfehled tras MV k 23. 9. 2024:

Blok Nazev trasy Typ trasy Délka trasy Min. ¢as trasy
(cca km)* (h:min)*
1 35,9 3:30
JI-019 zonova 3,2 0:12
JI-011 shimaci 3,7 0:22
JI-012 snimaci 3,3 0:22
JI-013 shimaci 3,7 0:22
JI-014 shimaci 4.0 0:22
2 32,8 2:00
JI-039 zOonova 6,0 0:20
JI-031 snimaci 6,0 0:22
JI-032 snimaci 5,9 0:.22
3 53,4 3:30
JI-519 zOnova 3,7 0:12
JI-521 snimaci 55 0:22
JI-522 shimaci 5,8 0:22
JI-523 snimaci 56 0:22
JI-524 snimaci 55 0:22
4 39,4 3:00
JI-509 zoénova 7.0 0:25
JI-511 snimaci 4.8 0:22
JI-531 shimaci 4.7 0:22
JI-541 shimaci 49 0:22

*V/ souétu délky a éasu bloku je zénova trasa napocitana 1x, snimaci trasa 2x, pfipocitana je
rezerva 10 % na pfejezdy.

Lze predpokladat drobné Gpravy stavajicich tras. Rovnéz Ize pfedpokladat vytvareni novych
tras, pfedpoklad je cca 15 novych tras ro¢né.

Trasy jsou definovany prostiednictvim bod umisténych na liniich OpenStreetMap.

K 23. 9. 2024 SMJ mélo k dispozici 1 013 bodu tras.
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Min. struktura atribut bodd tras:

SP

globalid — jednoznaény identifikator bodu
idroute — jednoznaény identifikator trasy
ordernum — pofadi bodu na trase

nazev — oznaceni trasy

stav prvku — vybér

o Navrh
o Stavajici
o ZruSeny

validfrom — oznaduje datum a &as zacatku platnosti bodu; pokud neni vypInéno, plati

bez omezeni
validto — oznaduje datum a ¢as konce platnosti bodu; pokud neni vypinéno, plati bez

omezeni

SMJ ma pripravené SP. Pronajimatel zajisti v ramci AK sledovani stojicich nebo zastavenych
vozidel v téchto SP a jejich vyhodnoceni podle typu SP. SP jsou rizné pro sledovani AK-ZA,
AK-ST, AK-ZA, AK-KR a souasné AK-OB.

SP jsou definovany prostiednictvim polygonu.

K 23. 9. 2024 SMJ mélo k dispozici 1 512 polygond SP.

Min. struktura atribut SP:

verze — interni oznaceni verze SP
stav prvku — vybér

o Navrh
o Stavajici
o ZruSeny

district = Jihlava
code — jednoznacéné oznaceni SP ve tvaru WWXXYZ, kde
o WW je oznaceni oblasti
o XX je oznadeni ulice
o YZje oznaCeni SP, kde Y obvykle oznacuje sectionitemcategory
level — oznadeni urovné& SP, v misté prekryvu vice SP je vyhodnocovan vidy SP
s nejvy$si hodnotou level, relevantni hodnoty od 1 do 8
sectionitemcategory — oznaceni druhu SP
o 1 =rezim parkovani 1 rezidentni (modry)
2 = rezim parkovani 2 navstévnicky (oranZovy)
3 = rezim parkovani 3 stfednédoby (fialovy)
4 = zakaz zastaveni
5 = zakaz stani
6 = vyhrazené stani
7 =K+R
o 9 = pouze monitoring obsazenosti
parkingplacescount — pocet parkovacich mist ve SP
parkingtype — oznaceni typu SP
o 1= podélné stani
o 2 =Kkolmé stani
o 3 =8ikmé stani
street — nazev ulice
codearea — oznadeni tarifu SP ve formatu YXX, kde Y oznaduje rezim parkovani a XX
oznacuje oblast parkovani

O 0 0 O 0 O
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validfrom — oznadéuje datum a &as zacatku platnosti SP u pro vyhodnocovani; pokud
neni vypinéno, plati bez omezeni
validto — ozna&uje datum a ¢as konce platnosti SP pro vyhodnocovani; pokud neni
vypinéno, plati bez omezeni
relevantdays — oznaduje dny v tydnu, ve které je SP platny, hodnoty jsou oddéleny
stiedniky; pokud neni vypinéno, plati pro vSechny dny v tydnu

o 1 =pondéli

O
o 7 =nedéle
relevanttimefrom — oznaduje ¢as zacatku platnosti SP; pokud neni vypinéno, plati
od 0.00
relevanttimeto — oznaduje ¢as konce platnosti SP; pokud neni vyplnéno, plati do 23.59,
pokud je relevanttimeto mensi nez relevanttimefrom, plati SP od 0.00 do relevanttimeto
a nasledné od relevanttimefrom do 23.59
globalid — jednoznaé&ny identifikator polygonu
ID znacky — oznaceni lokalni DZ, ktera se vztahuje ke SP
ID znadek zdny — oznadeni zénovych DZ, které se vtahuji ke SP, hodnoty jsou oddéleny
stfedniky

Samostatnou vrstvou SP jsou tzv. Zabory a hromadna parkovani. Jedna se o do¢asné SP,
v jejichZ rdmci je stanoven zabor nebo je pfedem uhrazené hromadné parkovani. Tyto do¢asné
SP plati nad véemi vySe uvedenymi SP.

Mozné atributy téchto SP jsou min.:

code — €islo rozhodnuti o zaboru

level = vzdy 9

sectionitemcategory = 4, 5 nebo 9

street

validfrom — vzdy vyplnéno

validto — vzdy vypinéno

globalid

ID znaéky — pfipadné oznacuje prenosnou dopravni zna¢ku umist&nou u doCasného
SP

V pfipadé do¢asnych SP se sectionitemcategory = 4 resp. 5 se vyhodnocuje AK-ZA resp. AK-
ST. Ve vsech pfipadech se vyhodnocuje AK-OB a AK-RZ.

DZ

SMJ ma pfipravené DZ relevantni pro AK. Jedna se o DZ nasledujicich typu:

B28 Zakaz zastaveni

B29 Zakaz stani

IP13c Parkovisté s parkovacim automatem
IP13e Parkovisté K+R

[Z5a Obytna zéna

|Z8a Zbéna s dopravnim omezenim

DZ jsou definovany prostrednictvim bodu.

K 23. 9. 2024 SMJ mélo k dispozici 760 bodu relevantnich DZ.
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Min. struktura atributt DZ:

kéd znacky — oznaceni DZ pro propojeni na SP / ID znacky nebo SP /1D znacek zény
typ znacky — oznaceni typu DZ

popis — nazev DZ

globalid — jednoznacny identifikator bodu

popis znacky (automaticky) — automaticky generovany text pro uvedeni do OPSP
do pole <DZ>

Popis propojeni AK

Propojeni na fidici data

Ridici data jsou dostupna online pomoci rozhrani ArcGIS REST API a datového formétu
JSON. Dokumentace k tomu rozhrani je dostupna na https:/developers.arcgis.com/rest/.

K dispozici jsou timto zpUsobem prostorova data:

= t{rasy,

= streetnet — uliéni sit,

= SP,

= docasné SP,

» DZ,

» Useky z pasportu komunikaci — pro potfeby vizualizace aktualniho DZ do mapové Casti

OPSP je mozné vyuzit OGC WMS z aktualniho pasportu komunikaci.

Propojeni na databazi PO

SMJ disponuje databazi PO v podobé produktu EasyPark Smarhub.

EasyPark Smarthub je cloudovym fesenim, které propojuje ostatni komponenty
prostfednictvim aplikaénich integracnich rozhrani (REST-API) a shromazduje informace o PO.
SMJ poskytne poskytovateli bezprostfedné po uzavieni smlouvy podrobny popis REST-API.
Poskytovatel zajisti zapracovani tohoto REST-API do svého systému.

EasyPark Smarthub disponuje dvéma zakladnimi REST-API relevantnimi pro Pronajimatele
AK.

1. Check Active parking APl — slouzi pro kontrolu aktivnich (probihajicich) PO, tedy
primarné k aktualni kontrole (s moznosti nastavit ¢asové tolerance). Je mozZné
vyhledavat podle registracni znacky, &isla oblasti a superzény. Datum a Cas je vzdy
aktualni datum a ¢as (neni mozné nastavit minuld nebo budouci data). Navic odpovéd
obsahuje €asy jak v UTC, tak v mistnim ¢asovém pasmu, aby se pfedeslo problémim
s pfevodem €asovych razitek.

2. Export Parking API — slouzi pro sdileni v§ech PO evidovanych v databazi PO s treti
stranou, primarné bud pro ucely reportingu nebo pro extrakci dat. Sekundarné Ize
pouZit pro export véech PO a jejich nasledné porovnani s daty ziskanymi v terénu. API
podporuje export véech PO bez ohledu na zdroj.

Min. struktura atributll v dotazu vyslaném smérem k Check Active parking API:

= licenseNumber - RZ
= areaNo — ve formatu YXX, kde Y oznaduje rezim parkovani a XX oznacuje oblast

parkovani
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Min. struktura atributll v odpovédi ziskané prostiednictvim Check Active parking API:
transactionld — unikatni identifikator

licenseNumber - RZ

startDateUTC — datum a ¢as zahajeni PO v UTC

startDateLocal — datum a ¢as zahajeni PO v lokalnim &ase

endDateUTC — datum a €as ukon&eni PO v UTC

endDatel.ocal — datum a ¢as ukonéeni PO v lokalnim ¢ase

areaNo — ve formatu YXX, kde Y oznacduje rezim parkovani a XX oznaluje oblast
parkovani

» sourceParkingSystem — zdrojovy systém PO

Min. struktura atributl v dotazu vyslaném smérem k Export Parking API:
» operatorld — pfedany identifikator tazatele
= from — datum a éas v UTC pocatku exportu
* to-datum a ¢as v UTC konce exportu

Min. struktura atributt v odpovédi ziskané prostfednictvim Export Parking API:
» parkingld — unikatni identifikator
= areaNo - ve formatu YXX, kde Y oznacuje rezim parkovani a XX oznacuje oblast
parkovani
» startDate — datum a ¢as zahajeni PO v UTC
= endDate — datum a ¢as ukonéeni PO v UTC
= licenseNumber - RZ
* sourceSystem — zdrojovy systém PO

SMJ, resp. provozovatel databaze PO je opravnén zménit toto REST-API. SMJ oznami nové
REST-API smérem k Pronajimateli nejméné 1 kalendarni mésic pfed datem a ¢asem ucinnosti
nového REST-API. Pronajimatel ma povinnost zapracovat nové REST-API do svého systému,
a to ke dni a éasu uéinnosti REST-API. Do data a ¢asu uUcinnosti nového REST-API musi
Pronajimatel zabezpecit provoz podle ptvodniho REST-API.

Propojeni na IS VERA

Dokumentace OPSP bude predana do VERA, informaéniho systému SMJ pres definované
rozhrani prostfednictvim PDF/A a XML.

Externi systém se napojuje pod lustrujici osobou (pracovnik Méstské policie) na spisovou
sluzbu a uklada data, ktera jsou po odsouhlaseni zasilana do IS Radnice VERA ke zpracovani
v Pfestupkové agendé. Probihaiji tedy dva paralelni procesy, kdy jeden zapiSe data do spisove
sluZby a druhy ulozi data ke zpracovani Pfestupkovou agendou.

Pro napojeni je vyuzivano aktualni rozhrani WS dle Narodniho standardu pro elektronické
systémy spisovych sluzeb. ZaloZeni spisu je nutné si dohodnout dle ofekavaného poctu
prestupk(, tak aby spis za uréené obdobi (tyden/mésic/Etvrtleti) nepfesahl rozumnou velikost.
Spis bude v budoucnu generovan ve formé SIP bali¢ku pro digitaini skartacni fizeni a neni

v vy

dokumenta).

Do spisu budou zakladany pfi tvorb& vlastni dokumenty, které budou obsahovat vsechny
soubory zasilané paralelnim procesem ke zpracovani Prestupkové agendé. Polet a format
souborti zavisi na Pronajimateli, ale vzdy je zde XML soubor s daty pfestupku a soubor PDF/A
se stejnymi daty v lidsky &itelném formatu. Dokument je vypravovan zplsobem vypraveni
zaloZeno do spisu (metody a jejich hodnoty jsou popsany v samostatném dokumentu) a maze
byt hned vyfizen.

Min. struktura elementt XML souboru:
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Prestupek

DosloOd
SkutkovaPodstata
Soubor
PredProjMistoReseni
VyrizujeStraznik
ProjednaniDatum
ProjednaniCisJednaci
DatumOd

DatumDo

CasOd

CasDo

Obec
ObecCast
Ulice
CisloPopisne
CisloOrientacni
GpsOd

GpsDo
Ustanoveni
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Cislo

Paragraf
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Pismeno
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Pfiloha é. 1 Pravidla vyhodnoceni dodrzovani pravidel parkovani

SP obsahuji atribut sectionitemcategory. Validni hodnoty atributu sectionitemcategory pro AK-
PAjsou 1, 2, 3.

SP dale obsahuji atribut codearea ve formatu YXX, kde Y oznaduje rezim parkovani a XX
oznacuje oblast parkovani.

Rezim parkovani mlze nabyvat hodnot:

1 = rezim parkovani 1 rezidentni (modry)

2 = rezim parkovani 2 navstévnicky (oranzovy)
3 = rezim parkovani 3 stfednédoby (fialovy)

Oblast parkovani mize nabyvat riznych hodnot, oznacuje ¢iselny identifikator zavedenych
oblasti parkovani. Napf. k 23. 9. 2024 byly k dispozici tyto oblasti parkovani:
01 = oblast parkovani 01 centrum

02 = oblast parkovani 02 TyrSova

03 = oblast parkovani 03 Havli¢kova jih

04 = oblast parkovani 04 U Méstského nadrazi

05 = oblast parkovani 05 Uvoz

32 = oblast parkovani 32 Kfizikova

51 = oblast parkovani 51 Fibichova

52 = oblast parkovani 52 U Pivovaru

53 = oblast parkovani 53 Ke Skalce

54 = oblast parkovani 54 U Hrbitova

55 = oblast parkovani 55 Zborovska

57 = oblast parkovani 57 Ladova

59 = oblast parkovani 59 kpt. Jarose

Napf.:
= codearea 101 tedy oznacuje oblast parkovani 01 centrum, rezim parkovani 1 rezidentni
(modry),
» codearea 202 oznaduje oblast parkovani 02 TyrSova, rezim parkovani 2 navstévnicky
(oranzovy),

» codearea 303 oznaduje oblast parkovani 03 Havlickova jih, rezim parkovani 3
strednédoby (fialovy) apod.
V systému nejsou obsazeny véechny mozné kombinace oblasti parkovani a rezimu parkovani.

PO obsahuji atribut Kéd zény ve formatu ZXX, kde Z oznacuje druh PO a XX oznacuje oblast
parkovani.

Druh PO mUze nabyvat hodnot:
= navstévnické PO vydané pro rezim parkovani 1 rezidentni (modry)
2 = navstévnické PO vydané pro rezim parkovani 2 navstévnicky (oranZovy)
3 = navétévnické PO vydané pro rezim parkovani 3 stfednédoby (fialovy)
9 = dlouhodoba PO a specialni PO

Oblast parkovani ma shodné vlastnosti jako u SP, atributu codearea.
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Napf.:

Kéd zény 101 tedy oznaduje navstévnické PO vydané pro oblast parkovani 01 centrum,
rezim parkovani 1 rezidentni (modry),

Kéd zény 202 oznaéuje navstévnické PO vydané pro oblast parkovani 02 Tyrsova,
rezim parkovani 2 navstévnicky (oranZovy),

Kéd zény 303 oznaduje navstévnické PO vydané pro oblast parkovéni 03 Havlickova
jih, rezim parkovani 3 stfednédoby (fialovy),

Kéd zény 904 oznaduje dlouhodobé PO vydané pro oblast parkovani 04 U
Méstského nadrazi apod.

Kody zony 998 a 999 oznaduji dlouhodoba PO platna ve vSech oblastech parkovani a ve vSech
rezimech parkovani.

Kod zény 992 oznaduje navstévnicka PO, ktera jsou zaji$téna prostfednictvim SMS a ktera
jsou platna ve vSech oblastech parkovani s vyjimkou oblasti parkovani 01 centrum a ve vSech
reZzimech parkovani.

Proces 1 pro vyhodnoceni, zda vozidlo stojici ve SP-PA mélo platné PO:

1.

RZ bez jakéhokoliv platného PO zaznamenana pfi prvnim prijezdu a soucasné RZ bez
jakéhokoliv platného PO zaznamendéna ve stejném SP na stejném misté i pfi druhém
prijezdu:

ANO = proces 1 pokraduije,

NE = konec vyhodnocovani.

RZ zaznamenana ve SP s reZzimem parkovani 2 nebo 3 (codearea 2XX nebo 3XX)
v nedéli nebo ve svatek:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 1 pokraéuje.

K danému SP existuje snimek DZ (lokalni DZ) nebo existuji snimky DZ (zénové DZ)
z téhoZ dne z €asu o0 max. 1 minutu vétsi, nez je &as prvniho prujezdu:

ANO = proces 1 pokraluje,

NE = konec vyhodnocovani.

Druhy zaznam je po min. 20 minutach a max. po 60 minutach:

ANO = proces 1 pokracuje,

NE = konec vyhodnocovani.

RZ ma alespott jedno PO kongici méné jak 20 minut pfed prvnim prujezdem:

ANO = konec procesu 1,

NE = proces 1 pokraduje.

RZ ma alespon jedno PO zacinajici méné jak 5 minut po druhém prijezdu:

ANO = konec procesu 1,

NE = proces 1 pokracuje.

RZ mé jiz vygenerovano PSP z téhoZ dne ve stejném useku:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 1 pokraluje.

RZ ma jiz vygenerovano PSP ze stejného Useku a stejného mista v poslednich tfech
dnech, b&hem kterych AK v tomto Useku realizovala proces 1:

ANO = pfedat MP na ruéni zpracovani trvajiciho prestupku,

NE = vznik PSP.
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V pfipadé vy$e zmin&ného konce procesu 1 zacina proces 2 pro vyhodnoceni, zda vozidlo
stojici ve SP-PA mélo spravné PO. Do procesu 2 vstupuji pouze PO s RZ tohoto vozidla a jsou
vylougena v8echna PO nespliiujici v procesu 1 body 4 a 5.

Proces 2:
1. Alespofi jedno z PO ma atribut Kéd zény = 998 nebo 999:
ANO = konec vyhodnocovani,
NE = proces 2 pokraéuje.
2. Alespon jedno z PO ma atribut Kod zony = 9XX, kde XX < 90 a soucasné XX u atributu
Kéd zény je shodné s XX u atributu codearea:
NE = proces 2 pokracuje,
ANO =
a. SP ma atribut codearea = 1XX nebo 3XX:
ANO = konec vyhodnocovani,
NE = proces 2 pokracuje.
b. SP ma atribut codearea = 2XX:
NE = proces 2 pokraduje,
ANO =
i. Prvni zaznam je od pondéli do patku mimo svatek nejdfive v 8.20 a
souéasné druhy zaznam je od pondéli do patku mimo svatek nejpozdéji
v 15.40:
ANO = proces 2 pokracuje,
NE = konec vyhodnocovani.
3. Alespon jedno z PO ma atribut Kéd zény = 992 a souéasné u SP je atribut codearea =
YXX, kde Y je libovolné a XX > 01:
ANO = konec vyhodnocovani,
NE = proces 2 pokracuje.
4. Alesponi jedno z PO ma atribut Kod zény = 1XX a sougasné u SP je atribut codearea
shodny:
ANO = konec vyhodnocovani,
NE = proces 2 pokracuje.
5. Alespon jedno z PO ma atribut Kéd zény = 2XX a soucasné u SP je atribut codearea
shodny:
ANO = konec vyhodnocovani,
NE = proces 2 pokraduje.
6. Alespon jedno z PO ma atribut Koéd zény = 3XX a sou€asné u SP je atribut codearea
shodny:
ANO = konec vyhodnocovani,
NE = vznik PSP.

V pfipadé vy$e zminéného konce vyhodnocovani neprobiha Zadne dalsi vyhodnocovani dané
RZ a AK-PA je ukoncena.
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Pfiloha €. 2 Pravidla vyhodnoceni dodrzovani zakazt stani

SP nebo docasné SP obsahuji atribut secitonitemcategory. Validni hodnota atributu
sectionitemcategory pro AK-ST je 5.

Proces 3 pro vyhodnoceni, zda vozidlo stojici ve SP-ST porusilo zakaz stani:

1.

RZ zaznamenana pfi prvnim prajezdu a souasné RZ zaznamenana ve stejném SP na
stejném misté i pfi druhém prujezdu:

ANO = proces 3 pokraduje,

NE = konec vyhodnocovani.

K danému SP existuje snimek DZ (lokalni DZ) nebo existuji snimky DZ (zénove DZ)
z téhoZ dne z 8asu o max. 1 minutu vétsi, nez je ¢as prvniho prijezdu:

ANO = proces 3 pokracuje,

NE = konec vyhodnocovani.

Alespori jedno z PO u RZ ma atribut Kéd zény = 999:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 3 pokraluje.

Druhy zaznam je po min. 20 minutach a max. po 60 minutach:

ANO = proces 3 pokracuje,

NE = konec vyhodnocovani.

RZ ma jiz vygenerovano PSP z téhoz dne ve stejném useku:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 3 pokraduje.

RZ ma jiz vygenerovano PSP ze stejného Useku a stejného mista v poslednich tfech
dnech, béhem kterych AK v tomto Useku realizovala proces 3:

ANO = predat MP na ruéni zpracovani trvajiciho prestupku,

NE = vznik PSP.

V pfipadé vyse zminéného konce vyhodnocovani neprobiha zadné dal$i vyhodnocovani dané
RZ a AK-ST je ukonéena.
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Pfiloha &. 3 Pravidla vyhodnoceni dodrzovani zakazud zastaveni

SP nebo docasné SP obsahuji atribut secitonitemcategory. Validni hodnota atributu
sectionitemcategory pro AK-ZA je 4.

Proces 4 pro vyhodnoceni, zda vozidlo stojici ve SP-ZA porusilo zakaz zastaveni:

1.

RZ zaznamenana pfi prvnim prljezdu s prokazatelnym zastavenim, pfipadné RZ
zaznamenana ve stejném SP na stejném misté i pfi druhém prijezdu:

ANO = proces 4 pokracuje,

NE = konec vyhodnocovani.

K danému SP existuje snimek DZ (lokalni DZ) nebo existuji snimky DZ (zénové DZ)
z téhoz dne z ¢asu o max. 1 minutu vétsi, nez je ¢as prvniho prujezdu:;

ANO = proces 4 pokraluje,

NE = konec vyhodnocovani.

Alespor jedno z PO u RZ ma atribut Kéd zény = 999:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 4 pokracéuje.

Pripadny druhy zaznam je po max. po 60 minutach:

ANO = proces 4 pokracéuje,

NE = konec vyhodnocovani.

RZ ma jiz vygenerovano PSP z téhoz dne ve stejném useku:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 4 pokracuje.

RZ ma jiz vygenerovano PSP ze stejného Useku a stejného mista v poslednich tfech
dnech, béhem kterych AK v tomto Useku realizovala proces 4:

ANO = predat MP na ruéni zpracovani trvajiciho pfestupku,

NE = vznik PSP.

V pfipadé vyse zminéného konce vyhodnocovani neprobiha zadné dalsi vyhodnocovani dané
RZ a AK-ZA je ukoncena.
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Pfiloha €. 4 Pravidla vyhodnoceni dodrzovani pravidel parkovist K+R

SP obsahuji atribut secitonitemcategory. Validni hodnota atributu sectionitemcategory pro AK-
KRje 7.

Proces 5 pro vyhodnoceni, zda vozidlo stojici ve SP-KR porusilo pravidla parkovist K+R:

1.

RZ zaznamenana pfi prvnim prijezdu a sou¢asné RZ zaznamenana ve stejném SP na
stejném misté i pfi druhém prijezdu:

ANO = proces 5 pokraluje,

NE = konec vyhodnocovani.

K danému SP existuje snimek DZ (lokaini DZ) z téhoz dne z ¢asu 0 max. 1 minutu
vétsi, nez je Cas prvniho prijezdu:

ANO = proces 5 pokracuje,

NE = konec vyhodnocovani.

Alespon jedno z PO u RZ ma atribut Kéd zény = 999:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 5 pokracuje.

Druhy zaznam je po min. 10 minutach a max. po 60 minutach:

ANO = proces 5 pokraluje,

NE = konec vyhodnocovani.

RZ mé jiz vygenerovano PSP z téhoz dne ve stejném useku:

ANO = konec vyhodnocovani,

NE = proces 5 pokracuje.

RZ ma jiz vygenerovano PSP ze stejného Useku a stejného mista v poslednich tfech
dnech, béhem kterych AK v tomto Useku realizovala proces 5:

ANO = pfedat MP na ruéni zpracovani trvajiciho pfestupku,

NE = vznik PSP.

V pfipadé vy$e zminéného konce vyhodnocovani neprobiha Zadné dalsi vyhodnocovani dane
RZ a AK-KR je ukoncena.
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Pfiloha &. 5 Podoba dokumentace OPSP ve formatu PDF

Oznameni podezfeni ze spachani prestupku

Vytvoieno dne <datum vytvoreni OPSP>

Misto zjisténi podezieni z pfestupku: Jihlava

ulice: <nazev ulice>'

v blizkosti domu &.p.: <€.p. nejbliz§iho domu>?

GPS soufadnice: <soufadnice PSP>

Dne <datum PSP> v dob& nejméné od <cas prijezdu 1> do <€as prijezdu 2> hod. na vyse
uvedeném misté neznamy fidi¢ motorového vozidla registraéni zna¢ky <RZ> nerespektoval
dopravni znacku <DZ>3.

Neznamy fidi¢ svym jednanim porusil ust. § 4 pism. c) zakona ¢€. 361/2000 Sb., o provozu
na pozemnich komunikacich a 0 zménach nékterych zakon(, ve znéni pozdéjsich pfedpisl, a

je tak divodné podezrely ze spachani prestupku podle ust. § 125c odst. 1 pism. k) téhoz
zakona. Poruseni pravidel nemélo za nasledek dopravniho nehodu.

Obsah pfilohy:

Dokumentace prujezdu ¢. 1 dne <datum PSP> v <€as prijezdu 1> hod.
Dokumentace prujezdu ¢. 2 dne <datum PSP> v <€as prljezdu 2> hod.

Prfehledovd mapa parkujiciho vozidla

Dokumentace dopravniho znaceni dne <datum PSP> v <€as prljezdu DZ> hod.
Pfehledova mapa dopravniho znageni

<pokud jsou v databazi PO platna v datum PSP, pak vloz ,Jina parkovaci opravnéni‘>
Dokumentace prijezdu &. 1 dne <datum PSP> v <¢as prijezdu 1> hod.

<celkové foto prijezdu 1>

<detailni foto RZ prljezdu 1>

Dokumentace prajezdu &é. 2 dne <datum PSP> v <¢as prijezdu 2> hod.
<celkové foto prijezdu 2>

<detailni foto RZ prljezdu 2>

Prehledova mapa parkujiciho vozidla

<mapa s lokalizaci zaznamenaného vozidla, SP a okolim>

1 Zdroj: SP, atribut street
2 7droj: adresni body CSU, uvadét nejblizsi adresni bod k mistu spachani pfestupku
3 Zdroj: DZ / popis znacky (automaticky)

22



Dokumentace dopravniho znaéeni dne <datum PSP> v <¢as prujezdu DZ> hod.

<celkové foto prijezdu DZ>

Piehledova mapa dopravniho znaceni
GPS souradnice dopravniho znaceni: <soufadnice DZ>
<mapa s lokalizaci DZ>

<pokud je zénové DZ, pak opakovat obé Casti pro vsechny jednotlivé DZ>

Jina parkovaci opravnéni

Databaze parkovacich opravnéni (PO) eviduje v uvedené dobé u RZ <RZ> PO, ktera vsak
vyée uvedeného dne ve vy$e uvedené dobé neopraviiovala fidiCe ke stani v oblasti parkovani
<oblast parkovani>*, reZimu parkovani <rezim parkovani>®.

<tabulka obsahujici sloupce
Kod®
Druh PO
= pokud Kéd, prvni znak = 1, 2 nebo 3, vloz ,navstévnicke®,
» pokud = 9 a souéasné rozdil datumu a &asu ukonéeni a datumu a ¢asu zahajeni =< 24
hod., vioz ,volné hodiny",
* pokud = 9 a souéasné rozdil datumu a ¢asu ukonéeni a datumu a Casu zahajeni > 24
hod., vioz ,dlouhodobé”,
Oblast = druhy a tfeti znak Kodu
Rezim = prvni znak Kédu
Zdroj’
Datum a ¢as zahajeni®
Datum a ¢as ukonceni®
Cena'®>

4 Zdroj: SP, atribut codearea, druhy a tfeti znak

5 Zdroj: SP, atribut codearea, prvni znak. Pokud = 1, vioz ,1 rezidentnim (modrém)". Pokud = 2, vioz ,2
navétévnickém (oranzovém)®. Pokud = 3, vloz ,3 stfednédobém (fialovém)".

6 Zdroj: EasyPark Smarthub, atribut Kéd zony

7 Zdroj: EasyPark Smarthub, atribut Zdrojovy systém. Pokud = Jihlava-mésto, vioZ ,VERA". Jinak vioz
atribut.

8 Zdroj: EasyPark Smarthub, atribut Cas zahajeni

9 Zdroj: EasyPark Smarthub, atribut Cas ukongeni

10 Zdroj: EasyPark Smarthub, atribut Cena
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